Algorytm przejscia labiryntu

Dany jest robot-pojazd, ktory ma by¢ uzywany do znajdowania
trasy przejscia przez labirynt (od wejscia do wyjscia).
Po pokonaniu labiryntu, robot ma wydrukowac trase przejazdu/powrotu.

Sterowanie robotem jest mozliwe za pomoca:

- procedury go (), ktora powoduje przesuwa robota naprzod do
napotkania nast¢gpnego skrzyzowania lub sciany;

- funkcji £ront (), ktora pozwala oceni¢ co znajduje si¢ przed
robotem (Sciana czy wyjscie);

-procedury turn (s), ktora obraca robota o x-stopni w prawo.

Do zapami¢tywania pokonywanej trasy wykorzystywana jest struktura
stosu, na ktorej odktadane sa kolejne wartosci kierunku dla kolejnych
skrzyzowan np..
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Nalezy napisa¢ program sterujacy robotem, ktory pozwoli na przejscie
labiryntu i1 odtworzenie Sciezki przejscia (tam i z powrotem) na
podstawie zapamig¢tanych na stosie danych.

Oczywiscie, algorytm znajduje droge przechodzac przez niemal
wszystkie korytarze, wycofujac si¢ ze slepych czesci 1 zdejmujac
ze stosu nieprawidtowe kierunki.



Stos dla programu sklada si¢ z rekordéw typu element tworzonych
dynamicznie procedurg push (x) , sktadajacych si¢

z wartosci kata skretu x oraz wskaznika do poprzedniego elementu.
Funkcja usuwajaca/odczytujaca nazywa si¢ pop () .

Wierzchotek stosu jest wskazywany wskaznikiem o nazwie top.
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TYPE
element = record
angle : integer;
next : “element;
end; W procedurze push ()
1 funkcji pop () wskaznik
PROCEDURE push (x : integer) wierzcholka stosu top
VAR temp : “element; jest dostepny jako zmienna globalna.
BEGIN
temp:=top;

new (top) ;

top”.angle:=x;

top”.next:=temp;
END

FUNCTION pop () :integer
VAR temp : "“element;
BEGIN
pop:=top”.angle;
temp:=top” .next;
dispose (top) ;
top”.next:=temp;
END



PROGRAM maze () ;

TYPE
frontview = (wall, exit);
element = record
angle : integer;
next : "element;
end
VAR
dir : integer;
top : "element;

PROCEDURE go ()
PROCEDURE turn(s:integer)
FUNCTION front () :frontview

PROCEDURE push(x : integer)
FUNCTION pop () :integer

BEGIN
top:=nil;
push (0) ;
REPEAT
go ()7
turn (90) ;
push (pop () +90) ;

WHILE front()=wall
BEGIN

turn(-90); {nastepny kierunek)

push (pop () +90) ;
END

dir=pop () ;
IF dir<360 THEN
BEGIN
push (dir) ;
push (0) ;
END

UNTIL front()=exit
WHILE top <> nil DO

writeln (360-pop()):;
END.

inicjowanie stosu: musi by¢ pierwszy element

} dojdz do skrzyzowania

znajdz pierwszy wolny
kierunek (korytarz)
poczynajac od prawej 1 ustaw
robota w jego kierunku

jesli to nie kierunek powrotny,
> zapamietaj go 1 inicjuj nowy
ruch (nowy element na stosie)
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} sprawdz czy to wyjscie

wydrukuj drogg
powrotng z labiryntu



